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Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

@ Verfahren zur Datenerfassung mit reduzlertem Speicheraufwand fur Daten zur Ermittlung von nicht 
geradliniger Bewegung eines Fahrzeuges 

@ Me&wertekreise (21), die mit fahrzeuggebundenen, ma- 
gnetfeldsensierenden Me&einrichtungen erfafit und in einem 
Matrixspeicher (18) abgelegt warden, neigen zum Oriften, da 
die Me&daten (15) unvermeidlich von StorgroBen beeinfluKt 
werden. Zur Reduzierung der fur die Datenerfassung bend- 
tigten Speicherkapazitat wird vorgeschlagen, zur Lagestabi- 
lisierung des durch Melklaten (15) gebildeten Me&wertekrei- 
ses (21) von alien Me&daten (15) vor ihrem Eintesen in den 
Matrixspeicher (18) einen in einem Regelkreis nachgefuhrten 
Korrektunvert (16) zu subtrahieren. Die Erfindung schlie&t 
aufwandsminimierte Verfahren zur Gowinnung des Korrek- 
turwertes (16) ein. 
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Beschreibung ma! ausnutzt und dadurch weite Speicherbereiche des 

Matrixspeichers ungenutzt bleiben. Beide Nachteiie 

Die Erfindung betrif ft ein Verfahren zur Datenerfas- f uhren dazu. daB im Matrixspeicher eine sehr hohe Spei- 

sung mit reduziertem Speicheraufwand fiir Daten zur cherkapazitat vorgehahen werden muB, was fur fahr- 

Ermittlung von nicht geradliniger Bewegung eines 5 zeugtechnische und damit kostensensible Anwendun- 

Fahrzeuges. gen ungunstig, wenn nicht sogar v6llig unpraktikabel ist 

Es sind Verfahren und Vorrichtungen vorgeschlagen Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrunde, ein 

worden. die beispielsweise zum Zwecke der Rekon- Verfahren aufzuzeigen. das mit sehr geringem Speicher- 

struktion einer zweidimensionalen Bewegungsbahn ei- aufwand eine verbesserte Aufzeichnung von solchen 

nes Fahrzeugs den FluBdichtevektor eines auBeren, sta- 10 Daten ermoglicht, welche zur Ermittlung einer ungerad- 

tionSren Magnetfeides, in welchem sich das Fahrzeug linigen Bewegung eines Fahrzeugs benotigt werden. 

bewegt. zumindest hinsichtlich der in der Bewegungs- Die erfindungsgem^Be Losung besteht zunachst in ^iT 

ebene des Fahrzeugs liegenden Komponenten senso- einem ubergeordneten Verfahren nach dem Oberbe- 

risch erfassen und die MeBwerte, welche den jeweiiigen griff des Anspruches 1, das dadurch gekennzeichnet ist, =f 

Raumachsen zugeordnet sind, mittels elektronischer 15 daB von alien MeBdaten vor ihrem Einlesen in einen 

Speicher aufzeichnen sowie auf diese Weise Basisdaten Matrixspeicher ein in einem Regelkreis nachgefuhrter 

bereitstellen» aus denen zumeist unter Zuhilfenahme Korrekturwert sublrahiert wird 

weiterer Fahrzeugbewegungsdaten die Bewegungs- Im Ergebnis wird dadurch erreicht, daB der Mittel- 

bahn des Fahrzeugs ermittelt werden kann. punkt des MeBwertekreises immer mit der geometri- 

Die den beiden Raumachsen der Bewegungsebene 20 schen Mitte der Netzebene zusammenfillt und jeder 

zugeordneten, magnetfeldabhangigen Meflwerte wer- Tendenz, davon abzuweichen. automatisch entgegenge- 

den z. B. als ein aus dem Frequenzsignalen f 1 und f2 wirkt wird. Auf diese Weise wird die im Fahrzeug fur 

bestehendes MeBwertpaar (fl; f2) taktgesteuert nach den Matrixspeicher benotigte Speicherkapazitat sehr 

ihrer Digitaiisierung in einem Matrixspeicher regi- gering gehalten und die Gefahr des Informationsverlu- 

striert, dessen Speicherzellenkonfiguraiion eine vor- 25 stes durch einen uber die Netzebene hinausdriftenden 

zugsweise quadratische Netzebene abbildet Die w§h- MeBwertekreis vermieden. 

rend des Fahrzeugbetriebs fortlaufend ermittelten Da das einleitend beschriebene und hier vorausge- 

MeBwertpaare werden jeweils derjenigen Speicherzelle setzte Datenerfassungsverfahren die Mittelpunktskoor- 

zugeordnet, in deren Rasterfeid die Betrige der MeB- dinaten des jeweils aktuellen MeBwertekreises nicht di- 

werte in Analogie zu einem Koordinatenpaar fallen, und 30 rekt bereitstellt. werden diese fur die Nachfiihrung des 

in der jeweiiigen Speicherzelle durch De- oder Inkre- Korrekturwertes bendtigten Koordinaien fortlaufend 

mentierung eines Zahlers als Ereignishaufigkeit erfaBt oder zumindest einmal innerhalb vorgegebener Zeitin- 

Dieses Datenerfassungs- und Aufzeichnungsverfahren tervalle aus den standig in den Matrixspeicher eingele- 

fuhrt dazu. daB im Matrixspeicher nach einer vollstindi- senen MeBwerten in einem untergeordneten. weiteren 

gen Drehung der fahrzeuggebundenen MeBeinrichtung 35 Verfahren zur vereinfachten KreisanaJyse nach An- 

eme ringformige Haufigkeitsverteilung entsteht Fiir die spruch 2 ermittelt. das dadurch gekennzeichnet ist. daB 

Bewegungsbahn-Rekonstruktion ist im allgemeinen die alle in den Speicherzellen der Netzebene eingeschriebe- 

Ermittlung des Mittelpunktes dieser geometrischen, zu- nen Ereignishiufigkeilen sowohi zeilenweise als auch 

meist elliptischen Figur erforderlich, was aber in der spaltenweise aufsummiert werden, wodurch sich an den 

Regel mil nicht im Fahrzeug angeordneten Mittein er- 40 beiden Achsen der Netzebene charakteristische Profile 

folgt, um unter anderem auch aus Kostengrunden im fur die summierten Ereignishaufigkeiten ergeben. fur 

Fahrzeug keine allzu groBe Rechnerleistung installieren beide Achsen getrennt die Skalenwerie der Ranken die- 

zu miissen. ser Profile durch die Abfrage ermittelt werden, an wel- 

Aufgrund der Wechselwirkung mit ihrer elektroma- cher Stelle die Summenwerte erst- bzw. letztmaJs einen 

gneiischen Umwelt im Nah- und Femfeld sowie zufolge 45 zuvor festgelegten Schwellwert uberschreiten. aus den 

von Magnetfeldverzerrungen am MeBort und von Ver- beiden derart aus den Projektionsprofilen ermittelten 

anderungen m den Eigenschaften der verwendeten Bau- Skalenwerten fur beide Achsen der Netzebene die Mit- 

teile hefert die MeBeinrichtung jedoch unter den ubii- telpunkte der durch die Flankenwerte begrenzten Inter- 

Chen Betnebsbedingungen eines Fahrzeugs MeBdaten, valle durch Bildung des arithmetischen Mittelwertes be- 

die zu einer standigen Verschiebung der Mittelpunktsia- 50 rechnet werden und die beiden Skalenwerte der Inter- 

ge der durch die Hiufigkcitsverteilung gebildeten ring- vallmitten ein Koordinatenpaar biWen. welches die ak- 

fdrmigen Figur fuhren, wodurch unter Umstanden In- tuelle Lage des Mittelpunktes des MeBwertekreises an- 

formation verloren geht. wenn der MeBwertekreis. wie gibt 

die ringformige Figur im nachfolgenden der Einfachheit Die beiden Komponenten dieses Koordinatenpaares 

halber genannt wird, sozusagen aus der aus einer be- 55 werden mit den Sollmittelpunktskoordinaten. die vor- 

grenzten Anzahl von Speicherzellen bestehenden Ra- zugsweise im Zentrum der Netzebene liegen vergli- 

sterebene des Matrixspeichers hinauslauft. Diese unter chen. Fuhrt der Vergleich zu einer Regelabweichung 

fahrzeugtypischen Betriebsbedingungen unvermeidli- wird der Korrekturwert als zu regelnde GroBe veran' 

chen, storenden Beeinflussungen bedingen zumeist eine dert Um die aktuellen Mittelpunktskoordinaten den 

fahrzeugspezifische Emmessung sowie eine regelmafli- eo Sollwertkoordinaten anzupassen, wird also der bisheri- 

ge Nachkahbrierung der MeBeinrichtung, was in der ge Korrekturwert fiir beide Achsen nach dem im An- 

Praxiszuememunvertretbaren Aufwand ftihrt spruch 4 beschriebenen Verfahren nachgeregelt Der 

Nachteilig ist auch, daB selbst ein mittig in der Raster- Korrekturwert kann damit als ein zweidimensionaler 

ebene liegender MeBwertekreis, dessen Durchmesser Verschiebungsvektor dargestellt werden. um die aus 

jedoch von der Starke der sensierten FluBdichte ab- 65 den aktuellen MeBdaten ermittelten Mittelpunktskoor- 

hangt und damit z.B. zufolge sich andernder magne- dinaten in die Sollmittelpunktskoordinaten. die vorzugs- 

tischer Abschirmung Schwankungen unterworfen ist. weise den geometrischen Mittelpunkt der Netzebene 

die Netzebene im allgemeinen flachenmaBig nicht opti- kennzeichnen, zu uberfiihren. Von alien folgenden MeB- 
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wertpaaren wird fortan der in der zuvor beschriebenen ten 8, 9 oder 10 annimmt Unter Untstanden kann der 
Weise korrigierie Korrekturwert so Jange subtrahiert MeBwertekreis auch tetlweise oder vollstandig aus der 
bis eine emeute Anpassung des ICorrekturwertes erfor- Netzebene hinauslaufen» siehe 5» wodurch MeBpunkte 
derlich wird verloren gehen kdnnen. MeBwerte, die auBerhalb der 
Der VoUstslndigkeit halber sei erw^nt, dafi der bei 5 Rasterebene liegen, werden in den Speicherzellen am 
der ersten Inbetriebnahme geltende Korrekturwert Rand der Netzebene registriert AuBerdem zeigt diese 
durch einen Wen, der w^hrend der Herstellung der Figur» wie sich z. B. der Durchmesser des MeBwerte* 
Vorrichtung ermittelt wird. werksseitig vorgegeben kreises zufolge unterschiediicher magnetischer Feld- 
wird Das Verfahren, welches bei der ersten Initialisie- starken wahrend des Betriebs der Vorrichtung veran- 
rung zur Festlegung des als RegelgrdBe benutzten Kor- 10 dern kann, wodurch eine mehr oder weniger gute. fla- 
rekturwertes verwendet wird, ist nach Anspruch 3 da- chenmaBige Ausnutzung der Netzebene erfolgt 
durch gekennzeichnet, daB die komplette Vorrichtung, Fig. 2 erlautert das Prinzip zur Lagestabilisierung des 
die die fur die Rekonstruktion einer ungeradlinigen Be- MeBwertekreises 21. Von alien zur Einlesung in den 
wegungsbahn eines Fahrzeugs relevanten Oaten erfaBt Matrixspetcher 18 anstehenden MeBdaten 15 wird in 
und speichert und dazu eine magnetfeldsensierende 15 einer Subtrahierstelle 17 ein in einem Regelkreis nach- 
Mefleinrichtung, einen Matrixspeicher und eine Regel- gefuhrter Korrekturwert 16 komponentenweise subtra- 
einrichtung zum Nachfiihren eines Korrekturwertes hiert Nur derart bereinigte MeBwerte gelangen fortan 
zum Zwecke der automatischen Lagestabilisierung ei- zur Abspeicherung in den Matrixspeicher 18L 
nes in den Matrixspeicher eingelesenen MeBwertekrei- Fig, 3 veranschaulicht das Verfahren zur Ermittlung 
ses enthalt. in beliebiger Orientierung in eine waage- 20 des Mittelpunktes 20 eines fortlaufend durch MeBpunk- 
rechte Lage gebracht wird, mit der magnetfeldsensie- le gebildeten MeBwertekreises 21, der von der ur- 
renden MeBeinrichtung eine erste Feldmessung durch- sprUnglichen Mittelpunktslage 22 bereits abgedriftet ist 
gefuhrt wird und die MeBdaten nach ihrer Digitalisie- In den Speicherzellen der Netzebene 1 des Matrixspei- 
rung in einem Matrixspeicher registriert werdea so- chers 18 werden die von der magnetfeldsensierenden 
dann die gesamte Vorrichtung in der waagrechten Lage 25 MeBeinrichtung erfaBten und digitalisierten MeBwerte 
um 180* gedreht wird. eine zweite Feldmessung mit als Ereignishaufigkeit durch Setzen eines Zihlers regi- 
anschlieBender Digitalisierung und Registrierung der striert Die Zuordnung der MeBwerte zu den Speicher- 
MeBdaten erfolgt, anschlieBend zum Zwecke der ver- zellen erfolgt in Analogie zur Eintragung von MeBpunk- 
einfachten Mittelpunktsbestimmung des in seiner Lage ten in ein kartesisches Koordinatensystem. Die Zahler- 
durch die beiden MeBpunkte fixierten "MeBwertekrei- 30 stande aller Speicherzellen werden zeilenweise und 
ses" achsweise der arithmetische Mittelwert von beiden spaltenweise aufaddiert, wodurch sich fur beide Achsen 
MeBpunkten ermittelt wird und der Verschiebungsvek- der Netzebene charakteristische Profile fQr die sum- 
tor zwischen den derart ermittelten Mittelpunktskoor- mierten Ereignish^ufigkeiten ergeben. Nun werden zur 
dinaten und den im Zentrum der Netzebene liegenden Bestimmung der Proftlflanken die 2:Mhler$tande. z. B. 25, 
SoUmittelpunktskoordinaten den Korrekturwert der In- 35 in jedem Skalenteil, z. B, 26, mit einem fur jede Achse 
itialisierung biidet zuvor festgelegten Schwellwert 23, 24 verglichen und so 
Weder bei der Installation der Vorrichtung im Fahr- diejenigen Skalenwerte ermittelt, bei denen die Sum- 
zeug noch nach bestimmten Betriebszeiten ist ein Hard- menwerte erstmals (27, 29) bzw. letztmals (28, 30) auf 
ware-Abgleich, eine besondere Kalibrierung oder eine der betreffenden Achse den Schwellwert (23, 24) iiber- 
fahrzeugspezifische Einmessung erforderiich, da die 40 schreitea Durch Bildung des arithmetischen Mittelwer- 
Vorrichtung, die nach dem oben beschriebenen Verfah- tes iiber die Flankenskalenwerte jeder Achse werden 
ren Daten zur Rekonstruktion einer ungeradlinigen Be- die Mittelpunktskoordinaten (Xm; Ym) des aktuellen 
wegung eines Fahrzeugs erfaBt, sich durch die erfin- MeBwertekreises bestimmt Durch Bildung der Diffe- 
dungsgemaBen Verfahren prinzipbedingt von selbst sei- renz zwischen den neuen Mittelpunktskoordinaten 20 
ner jeweiligen Umgebung anpaBt 45 und den SoUmittelpunktskoordinaten 22 mit den Kom- 
Nachfolgend soil die Erfindung anhand von einigen ponenten Xs und Ys wird der Verschiebungsvektor 52, 
Figuren noch naher erlautert werden. Es zeigen d. h. der neue Korrekturwert ermittelt 

Fig. 1 eine Veranschaulichung des Problems, das fur Fig. 4 erlautert das Verfahren. mit dem vor Ausliefe- 

Vorrichtungen der genannten Art unter fahrzeugtypi- rung der Vorrichtung der genannten Art, d. h. also in der 

schen Umgebungseinflussen gegeben ist, 50 Regel beim Hersteller, ein Korrekturwert zur Initialisie- 

Fig. 2 das Prinzip der Lagestabilisierung des MeB- rung der Regelschleife ermittelt wird. Die komplette 

wertekreises, Vorrichtung. die eine magnetfeldsensierende MeBein- 

Fig. 3 das Verfahren zur Mittelpunktsbestimmung ei- richtung, einen Matrixspeicher und eine den Korrektur- 

nes driftenden MeBwertekreises, wert nachfiihrende Regeleinrichtung enthalt, wird in be- 

Pig. 4 eine Darstellung des Verfahrens zur Ermittlung 55 liebiger Orientierung in eine waagrechte Lage gebracht 

des Korrekturwertes bei der Initialisierung, Es werden die Magnetfelddaten mit der MeBeinrichtung 

Fig. 5 ein Blockschaltbild des Regelkreises zur Nach- der Vorrichtung erfaBt und nach ihrer Digitalisierung in 

fuhrung des Korrekturwertes. den Matrixspeicher 18 eingelesen, was zur Folge hat, 

In Fig. 1 ist ein in der Netzebene 1 eines Matrixspei- dafi in der Speicherzelle, z. B. 50, die dem Meflwertpaar 

chers 18 aufgezeichneter MeBwertekreis 2 dargestellt 60 zugeordnet ist, der Zahlerstand um Eins verindert wird 

Wahrend des Betriebs der Vorrichtung, die die fur die AnschlieBend wird die gesamte Vorrichtung um 180* 

Rekonstruktion der ungeradlinigen Bewegungsbahn ei- um die Hochachse gedreht und ein zweiter Mefipunki 

nes Fahrzeugs relevanten Daten erfaBt und speichert 51 aufgenommen, der in gleicher Weise abgespeichert 

kann der MeBwertekreis 2 zufolge von Umgebungsein- wird Dabei habe der erste MeBpunkt in der Netzebene 

flussen und Veranderungen in den Eigenschaften der in 65 1 die Koordinaten (XI; Yl) und der zweite MeBpunkt 

der MeBeinrichtung verwendeten Bauteile seine Uge (X2; Y2). Achsweise wird nun der arithmetische Mittel- 

verandem (z. B. 3, 4, 5), wodurch der Mittelpunkt 6 z. B. wert uber diese Koordinaten ermittelt wodurch der 

auf der Kurve 7 entlangwandert und z. B. die Koordina- Mittelpunkt 53 der Strecke 54 zwischen den beiden 
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MeQpunkten 50, 51 bestimmt ist 

Die Mittelpunktskoordinaten seien in diesem Beispiel 
(XmO; YmO). Diese Koordinatenwerte werden zur Fest- 
legung des Korrekturwertes. der sich als der Verschie- 
bungsvektor 52 zwischen den ermittelten Mittelpunkt- 5 
skoordinaten 53 und den im Zentrum der Netzebene I 
liegenden Sollmittelpunktskoordinaten 22 darstellu fiir 
die Initiatisierung benutzt 

Es sei angemerkt, da3 man einen geschlossenen MeB- 
kreis 55 erhalten wurde, wenn die Vorrichtung in vielen 10 
kleinen Schritten mit standiger Feldmessung und Da- 
tenspeicherung vollstandig urn die Hochachse gedreht 
wurde. Fur die Mittelpunktsbestimmung zur Festiegung 
des Korrekturwertes fOr die Initialisierung ist jedoch 
diese im FertigungsprozeB auch vollautomatisch durch- 15 
fiihrbare. vereinfachte "Kreiserkennung** mittels zweier, 
diametral gegeniiberliegender MeBpunkte ausreichend. 

Fig. 5 zeigt ein vereinfachtes Blockschaltbiid des Re- 
gelkreises zur Nachfuhrung des Korrekturwertes 16. 
Die Regelstrecke 41 ist der fortlaufend durch die stor- 20 
grd&enbehafteten MeBdaten 44 gebiidete und Lage- so- 
wie Formveranderungen unterworfene MeBwertekreis 
21, wobei die Koordinaten des Mittelpunktes 20 im 
Ruckkopplungszweig 45 mittels einer Kreisanalyse 42 
durch das Verfahren nach Anspruch 2 ermittelt werden. 25 
In der Praxis sind die von der MeBeinrichtung erfafiten 
MeOdaten unvermeidlich von StorgroBen beeinfluBt 
Der daraus resultierenden Tendenz zur Lageanderung 
des Mittelpunktes 20 des Meflwertekreises 21 wird da- 
durch entgegengewirkt, daB in der Regeleinrichtung 40 30 
ein Korrekturwert 16 gebildet wird. so daB der Mittel- 
punkt 20 des MeBwertekreises 21 stets zum Zentrum 22 
der Netzebene 1 zuruckgefiihrt wird 

In der bevorzugten Ausfuhrung ist die Regeleinrich- 
tung durch einen Mikroprozessor reaiisiert In einer 35 
vorteilhaften Weiterbildung der erfmdungsgemaBen 
Losung sind Mittel zur Zeitsteuerung vorgesehen. die 
sicherstelien, daB der Regelzyklus innerhalb vorgegebe- 
ner Zeitintervalle, z.B. taglich, mindestens einmal 
durchlaufen wird. Bei sehr geringfugigen Mefldatenver- 40 
anderungen kdnnte andemfalls iiber ISngere Zeit eine 
Korrekturwertanpassung ausbleiben. Durch die z. B. 
taglich ausgeloste Kontroliroutine werden auch langsa- 
me, 2. B. durch Bauteilealterung verursachte und auch 
wahrend Stillstandszeiten des Fahrzeugs voranschrei- 45 
tende Veranderungen der Mittelpunktslage erkannt und 
korrigiert, was zur Erhdhung der MeBgenauigkeit bei- 
tragt 

Neben der Automatisierbarkeit hat das Verfahren 
nach Anspruch 3 ebenso wie das Verfahren nach An- 50 
spruch 2 zur Bestimmung der Mittelpunktskoordinaten 
eines MeBwertekreises, das wahrend des Betriebs der 
Vorrichtung, d. h. nach ihrer Installation im Fahrzeug 
zum Einsatz kommt, den Vorteil, keinerlei Hardware- 
Abgleich zu erfordera 55 

Die hier beschriebenen Verfahren zur Datenerfas- 
sung mit MeBwertekreisIagestabilisierung fuhren dazu, 
daB die MeBdaten stets um die durch StorgroBen verur- 
sachte Beeinflussung bereinigt im Matrixspeicher regi- 
striert und Regelabweichungen uberpruft werden, was eo 
im Ergebnis bedeutet, daB nur eine geringe Speicherka- 
pazitat fiir den Matrixspeicher vorgehalten werden 
muB, die vorhandene Speicherkapazitat vorteilhaft aus- 
genutzt und ein Informationsverlust durch einen weg- 
driftenden MeBwertekreis vermieden wird. ^5 
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1. Verfahren zur Datenerfassung mit reduziertem 
Speicheraufwand fur Daten zur ErmittJung von 
nicht geradliniger Bewegung eines Fahrzeuges, da- 
durch gekennzeichnet* daB zur Lagestabilisierung 
eines MeBwertekreises (21). der in der Netzebene 
(1) eines Matrixspeicher (18). welcher Bestandteil 
eines in einem Fahrzeug angeordneten Datenerfas- 
sungsgersLtes ist. aus MeBdaten (15) gebildet wird, 
die mittels einer fest mit dem Fahrzeug verbun- 
denen, ein auBeres, stationires Magnetfeld sensie- 
renden MeBeinrichtung ermittelt und in einem Ma- 
trixspeicher (18) registriert werden, von alien MeB- 
daten (15) vor ihrem Einlesen in den Matrixspei- 
cher (18) ein in einem Regelkreis nachgefuhrter 
Korrekturwert (16)subtrahiert wird. 

2. Verfahren zur Bestimmung des Mittelpunktes 
(20) eines MeBwertekreises (21^ dadurch gekenn- 
zeichnet,daB 

- alle in den Speicherzellen eines als Netz- 
ebene (1) ausgebildeten Matrixspeichers (18) 
eingeschriebenen Ereignishaufigkeiten sowohl 
zeilenweise als auch spaltenweise aufsummiert 
werden. wodurch sich an den beiden Achsen 
der Netzebene charakteristische Profile fur die 
summierten Ereignishaufigkeiten ergeben, 

- fur beide Achsen getrennt die Skalenwerte 
(27. 28, 29, 30) der Flanken dieser Profile durch 
die Abf rage ermittelt werden, an welcher Stel- 
le die Summenwerte (25) erst- bzw. letztmals 
einen zuvor festgelegten Schwellwcrt (23, 24) 
uberschreiten, 

- aus den beiden derart aus den Projektions- 
profiien ermittelten Skalenwerten fur beide 
Achsen der Netzebene (1) die Mittelpunkte 
Xm und Ym der durch die Flankenwerte (27. 
28, 29. 30) begrenzten Intervalle durch Bildung 
des arithmetischen Mittelwertes berechnet 
werden und 

- die beiden Skalenwerte Xm und Ym der 
Intervallmitten ein Koordinatenpaar (Xm; 
Ym) bilden. welches die aktuelle Lage des Mit- 
telpunktes (20) des MeBwertekreises (21) an- 
gibt. 

3. Verfahren zur erstmaligen Festiegung des als Re- 
gelgroBe benutzten Korrekturwertes (16). dadurch 
gekennzeichnetdaB 

- die kompleiie Vorrichtung, die die fur die 
Rekonstruktion einer ungeradlinigen Bewe- 
gungsbahn eines Fahrzeugs relevanten Daten 
erfaBt und speichert und dazu eine magnet- 
feldsensierende MeBeinrichtung. einen Ma- 
trixspeicher (18) und eine Regeleinrichtung 
(40) zum Nachfuhren eines Korrekturwertes 
zum Zwecke der automatischen Lagestabili- 
sierung eines in den Matrixspeicher (18) einge- 
lesenen MeBwertekreises (21) enthalt. in belie- 
biger Orientierung in eine waagerechte Lage 
gebracht wird. 

- mit der magnetfeldsensierenden MeBein- 
richtung eine erste Feldmessung durchgefiihrt 
wird und die MeBdaten (50) nach ihrer Digita- 
lisierung in einem Matrixspeicher (18) regi- 
striert werden, 

- sodann die gesamte Vorrichtung in der 
waagrechten Lage um 180° gedreht wird. 

- eine zweite Feldmessung mit anschlieBen- 



E 41 15 315 Al 



der Digitaltsiening und Registrierung der 
MeBdaten(5l)crfoIgl, 

— anschlieOend zum Zwecke der vereinfach- 
ten Mittelpunktsbestimmung des in seiner La- 
ge durch die beiden MeOpunkte (50» 51) fixier- 
ten '^eBwertekreises'* (55) achsweise der 
arithmetische Mittelwert(XniO, YmO) von bei- 
den diametral gegenQberliegenden MeBpunk* 
ten (50.51) ertnittelt wird und 

— der Verschiebungsvektor (52) zwischen den 
derart ermittelten Mittelpunktskoordinaten 
(53) und den im Zentrum der Netzebene (1) 
liegenden Sollmittelpunktskoordinaten (22) 
den Korrekturwert (16) der Initialisierung bil- 
det 

4. Verfahren zum Nachfuhrendes Korrekturwertes 
(16) nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet. daB 
der den Verschiebungsvektor (52) darstellende 
Korrekturwert (16X der sich als Differenz aus den 
nach Anspruch 2 ermittelten Mittelpunktskoordi- 
naten (20) und den im Zentrum der Netzebene (1) 
des Matrixspeichers (18) liegenden Sollmittel- 
punktskoordinaten (22) ergibt, mit dem bisherigen 
Korrekturwert verglichen und der bisherige Kor- 
rekturwert for beide Achsen der Netzebene (1) auf 
den Wert des in der zuvor beschriebenen Weise 
ermittelten Verschiebungsvektors (52) nachgere- 
gelt wird, wenn eine Abweichung zwischen diesen 
beiden Signalwerten festgestellt wird 

5. Vorrichtung zur DurchfQhrung des Verfahrens 
nach einem oder alien der vorangegangenen An- 
spruche. dadurch gekennzeichnet, daB die Regel- 
einrichtung durch einen Mikroprozessor ausgebii- 
det ist 

6. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet daB der Regelkreis zur Selbstliberwa- 
chung zeitabh^ngig gesteuert wird» urn sicherstel- 
len, daB der Regelzyklus mindestens einmal inner- 
halb vorgegebener Zeitiniervalle durchlaufen wird. 
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